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Predmluva

Nase spole¢nost

ACEBOTT STEM Education Tech Co.,Ltd

Historie spolecnosti: Byla zaloZzena v roce 2013 a sidli v €inském Silicon Valley
- Sen-&enu. Vytvorili jsme tym sloZeny z 150 &lend, zahrnujici vyzkum a vyvoj,
vyrobu, prodej a logistiku. Nasim cilem je poskytovat zakaznikim vynikajici
produkty a sluzby v oblasti STEM vzdélavani. Spolupracujeme s odborniky a
obchodnimi partnery z celého svéta v oblasti STEM vzdélavani, abychom
zakaznikim poskytli vynikajici sady pro STEM vzdélavani. Zaroven
poskytujeme zakaznikim sluzby OEM, v&etné baleni produktu a sluzeb na
zakazku pro logo na desce plosnych spoji (PCB).

Navod

Jedna se o prakticky kurz navrzeny specialné pro zacatecniky, jehoz cilem je
vést studenty do svéta programovani, elektroniky a robotiky prostfednictvim
projektu inteligentniho auta zalozeného na ESP32. V tomto kurzu se studenti
nauci, jak pouzivat zakladni desku ESP32 k ovladani inteligentniho auta a
splnit fadu naroCnych ukoll, od zakladniho ovladani LED po komplexni
bezdratové ovladani dalkového ovladani.

Pomoci tohoto sady muzete:

1.Naucte se efektivné pouzivat vyvojovou desku ESP32, v€etné nahravani
kédu, porozuméni jejim funkcim a kddovani v Arduino IDE.

2. Vytvoite pevny zaklad na zakladé jazyka C, protoze ESP32 pouziva
zjednodusSeny programovaci jazyk C/C++ pro fizeni obvodu a senzoru.
3.Prozkoumeijte rizné elektronické komponenty, jako jsou LED svétla, senzory
a motory, a pochopte, jak spolupracuji v projektech inteligentnich automobild.
4.ZlepSete své praktické vyrobni dovednosti tim, Ze postupujete podrobnym
navodem a pouzijte sadu ACEBOTT k postaveni vlastniho inteligentniho vozu.
5.Navrhnéte dychaci svétla, automatické vyhybani se prekazkam, inteligentni
hlidka linii, infracervené dalkové ovladani, dalkové ovladani WiFi a dalSi
funkce pro inteligentni auta.

6.Rozvijet komplexni pochopeni inteligentni jizdni technologie a pfipravit se na
pokrocilejSi u€eni v budoucnosti.

Celkoveé, ACEBOTT inteligentni vyukova sada vozidel je specialné navrzena
pro zaCateCniky, ktefi se nauci inteligentni jizdni znalosti zalozené na ESP32.
Pouzitim této sady budou studenti schopni samostatné navrhnout a
programovat ovladani multifunkéniho inteligentniho auta, porozumét
zakladnim pracovnim principdm inteligentniho hardwaru a mit schopnost
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aplikovat znalosti, které se naucili k feSeni praktickych probléma.

Po-prodejni servis

ACEBOTT je dynamicka a rychle se rozvijejici technologicka spole¢nost zamé
fena na STEM vzdélavani, ktera si klade za cil poskytovat vynikajici produkty a
prvotfidni sluzby, aby uspokojila vase oCekavani. Vase zp étna vazba je pro
nas dulezita, a proto vas povzbuzujeme, abyste nam posilali své nazory a
navrhy na adrese support@acebott.com.

Nas zkuSeny tym inzenyru je zde, aby rychle vyfeSil jakékoli problémy nebo
dotazy, se kterymi se setkavate pfi pouzivani nasSich produktli. B & hem
pracovnich dnli vam garantujeme odpovéd do 24 hodin.
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Dobrodruzstvi Smart Car

Ve vzdaleném vesmiru existuje planeta s vysoce rozvinutou
technologickou civilizaci zvanou Planeta X. Ekonomika, technologie a kultura
této planety dosahly extrémné pokroCilé urovné, vedouci rozvoj celého
vesmiru. Mezi nimi je nejvice jadrem a rozvinutym méstem Dream City. V
centru tohoto mésta stoji vysoka budova, ktera saha az 1000km vysky, vysoka
a velkolepa, vznasejici se do oblohy, coz z ni déla ikonickou budovu mésta.
Tato budova nejen ztélesnuje lidskou architektonickou moudrost, ale také
predstavuje technologicky vrchol planety X. V horni ¢asti této budovy se
nachazi instituce vénovana vyzkumu budoucich technologii s nazvem Human
Future Institute (HFI).

Vyzkumny ustav budoucnosti sdruzuje nejvyznamnéjsi védce a vyzkumné
pracovniky z celého vesmiru, ktefi pochazeji z rlznych planet a civilizaci. Tito
vyzkumnici povedou lidstvo k prozkoumani vyssSich technologickych oblasti a
podpofi technologicky pokrok v celém vesmiru. Na planeté X maji budouci
vyzkumnici nejvySSi poctu a moc a jejich vyzkumné uspéchy a pfispévky jsou
Siroce uznavany a chvaleny.

Jednoho dne jsem Sel do Skoly, kdyZz se nahle objevil tajemny Cerny
vesmirny tunel. Silné sani mé nasalo dovnitf a pfed usnutim mi byla zavrat.
Kdyz jsem se probudil, ocitl jsem se v cizi mistnosti. Pozoroval jsem pokoj a
naSel okno u postele. Sel jsem k oknu, oteviel ho a co mé zaujalo, byla osIniva
meéstska krajina. VyCnivajici se mrakodrap se zda, ze se dotyka hvézdné
oblohy az do extrému a vnéjSi stény budovy jasné zafi, jako by je udrzovalo
nezname energetické pole. Dopravni vozidla na ulicich mésta jsou zavéSena
ve vzduchu, volné vznaseji a tvofi barevny proudici svételny pas.

Pravé kdyz jsem byl hluboce Sokovan, nahle zaznél hlas: "Dobry den,
vitejte na planeté X, ja jsem Ken, feditel vyzkumného institutu budoucnosti."
Pak mi vysvétlil: "Po naSem vyzkumu a vysSetfovani jste kvalifikovani stat se

kandidatem na" Universe Intelligence Challenge. "Osoba, ktera vyhraje soutéz,
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se stane Clenem Institutu pro vyzkum budoucnosti a muze se vratit na svou
vlastni planetu." Ti, ktefi selzou v soutézi, musi pokraCovat ve studiu na
planeté X

Byl jsem vzru$eny a znepokojeny v srdci a zeptal se zmatené: "Jak mazu
vyhrat hru?"

Ken odpovédél: "Kdyz obdrzi§ Master Medal, mize$ uspésné vyzvat a
vyhrat soutéz."

Zeptal jsem se znovu: "Jak mohu ziskat Mistrovskou medaili?"

Ken odpovédél: "Nastavime urovné ukoll v soutézi a dokonceni ukoll
ziska odpovidajici medaile. Ctyfi bronzové medaile Ize kombinovat do jedné

stfibrné medaile, Ctyfi stfibrné medaile 1ze kombinovat do zlaté medaile a Sest

Zlatych medaili Ize kombinovat do mistrovské medaile."

Zeptal jsem se znovu: "Jaky je obsah soutéze?"

Ken odpovédél: "Obsah soutéze se kazdy rok méni a letoSnim tématem je
"inteligentni auta". Musite vytvofit zcela inteligentni auto a nechat ho dokoncit
odpovidajici ukoly."

Kdyz jsem slySel tento ukol, citil jsem se trochu uzkostlivé a nepfijemné a
pomyslel si: "Neni to pro mé pfilis tézké?" Ken vidél vas neklidny vyraz a utésil
mé s usmévem: "Nebojte se, najdu vam asistenta. Jmenuje se Lumi, robot
umélé inteligence. Pokud mate néco, emu nerozumite, mizete se zeptat a
muze vam to pomoci vyreSit." Po promluvé se nahle v mistnosti objevil
roztomily humanoidni robot a srdecné mé pozdravil: "Ahoj, jsem Lumi, rad vam
vam!"

Kdyz vidim Lumi, ma nalada se trochu uvolnila. Pozdravil jsem Lumi a fekl:

"Ahoj, Lumi, rad té poznavam." Také jsem vyjadfil své ocekavani na
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nadchazejici vyzvy.

V tuto chvili se Ken usmal a fekl: "Dobfe, malicky! Odchazim! Soutézni
ukol vam bude poslan pfes Lumi! Uz je pozdé, dejte si brzy pauzu a pfipravte
se na zitfejSi soutéz. Hodné Stésti pro vasi nadchazejici soutéz!" Po
dokonc€eni Ken a Lumi odesli z mistnosti.

V tuto chvili jsem jediny, kdo zUstal v mistnosti. TiSe jsem sedél u postele
a dival se na létajici stroje, které se plavou tam a zpét za oknem, stejné jako
na barevné a sci-fi mésto. Moje srdce je plné uzkosti ohledné budoucnosti,
nevim, co mi pfinese. Doufam, Zze se co nejdfive vratim na Zemi, do toho
znamého domova.

V tomto neznamém svété citim svou zranitelnost a bezvyznamnost.
Myslim na ty stastné dny na Zemi, ten teply smich, jsou nejhlubSi silou v mém
srdci. Vim, Ze pouze neustalym pohybem kupfedu a zkoumanim se mizeme
co nejdrfive vratit na Zemi. Mé myslenky putovaly slozitymi emocemi, postupné

se potapély do ospalosti.
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Scénar 1: Stavba vlastniho inteligentniho auta

Druhy den rano Lumi vstoupila do mého védomi s mozkovou vinou a
probudila mé ze spanku a fekla: "Nespi, hra zacina."
Po hovoru Lumi promitla virtualni platno shora, kde zobrazuje detailni

informace o prvnim ukolu.

Hlavni ukol 1: Montaz inteligentnich aut

Hlavni ukol 1: Montaz inteligentnich aut

Popis ukolu: Sestavte inteligentni auto na zakladé
dodanych materiali a pokyn

Urover obtiznosti: * * » %

Odména za ukol: Stribrna medaile

Kdyz jsem vidél tento ukol, uvédomil jsem si, Ze nejsem na Zemi, ale na
jiné planeté. Silné jsem chtél dokon it soutéZz a vyhrat odménu navratu na
Zemi. Uzkostlivé jsem se zeptal Lumi: "Lumi, jak miiZeme sestavit dalsi chytré
auto?"

Lumi utéSovala: "Nebojte se, nejprve musime porozumét strukture auta a
pak najit odpovidajici nastroje a materialy."

Myslel jsem na auta, ktera obvykle vidim, a okamzité jsem odpovédél: "Ja

vim, auto musi mit kola, motor, podvozek a télo."
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Lumi chvalila: "Je to skvélé. Zda se, Ze pozorné sledujete Zivot, ale stale
jste pfisli o dulezitou ¢ast?"

Byl jsem zmateny a zeptal se: "Ktera dulezita ¢ast?"

Lumi odpovédéla: "Chceme-li postavit inteligentni auto, potfebujeme, aby
bylo inteligentni jako Clovék, takZe auto musi mit mozek jako Clovék."

Byl jsem v Soku a zeptal se: "Jaky ma auto mozek?"

Lumi vyzaroval virtualni obrazovku, zobrazujici informace o hlavni
ovladaci desce ESP32, a fekl: "Ve skute€nosti, mozek inteligentniho auta je

jako tato zakladni deska a jeho model je ESP32."

ESP32-WROOM-32
WWW.acebott.com

Poté, co Lumi dokoncila mluveni, se nahle objevil vyzva fikajici "Spustili
jste vedlejSi ukol, prosim dokoncCete vedlejSi ukol", a pak Lumi pFehrala

informace pro vedlejsi ukol.
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Ukol 1 poboéky: Zvladnout pouziti ESP32

Ukol 1 poboéky: Zvladnout pouziti ESP32

Popis ukolu: Nakonfigurujte vyvojové prostredi pro
ESP32, ovladnéte pouzivani ESP32 a uspésné povolte
ESP32 fungovat.

Uroven obtiznosti: * % *

Odmeéna za ukol: Jedna bronzova medaile

Nervozné a vzruSené jsem fekl: "Mate dalSi ukol? Pokud je dokoncen,
budeme dal od navratu na Zemi."

Lumi ukazal na ESP32 a fekl: "Nyni je tato zakladni deska stale prazdna
skorapka. Aby fungovala jako mozek, musime ji naprogramovat a fict ESP32,
co ma délat."

Zeptal jsem se zmatenég, "Jak to naprogramujete?"

Jakmile slova padly, Lumi polozil ruku na rameno a fekl: "Vesmirné
teleporty." V okamziku jste dorazil do jiné mistnosti. Lumi vidél vasi zvédavost
a vysvétlil: "Kazdy soutézici ma svou vlastni laboratof, kde muzete provadét
vyzkum a vynalezy."

Déale Lumi ukazal na pocitaC a ESP32 na recepci a fekl: "Chceme-li
naprogramovat ESP32, musime nainstalovat software, ktery umi editovat
programy na pocitaci a nahrat kompilovany program do ESP32."

Lumi pokracovala: "Existuje mnoho softwaru, ktery Ize naprogramovat, a
zde doporucuji pouzit Arduino IDE k programovani ESP32."

"Zda se, ze Arduino IDE, které jste zminili, v tomto pocitaCi neexistuje,"
zeptali jsme se zmatené.

Lumi odpovédél: "Dam vam zpUsob instalace Arduino IDE. Muzete

postupovat podle pokynu k instalaci Arduino IDE do vaseho pocitace."
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Kliknéte zde pro instalaci

Poté, co jsem postupoval podle kroku k instalaci IDE, fekl jsem Lumi: "Uz
jsem ho nainstaloval. Mohu pokraCovat v programovani?"

Lumi otfasl hlavou a fekl: "Jesté ne. Chcete-li programovat na Arduino
IDE, musite najit odpovidajici model vyvojové desky, ale nové nainstalované
Arduino IDE nema ESP32 zdroje."

Pro nalezeni typu desky postupuji nasledujicim krokem: Tools > Board.

& sketch nov3a | Arduino IDE 2.2.2-nightly-20231006 e m} K
File Edit Sl Tools Help
Archive Sketch
Ekolch. oo Manage Libraries... Cirl+Shift+] o

Serial Monitor Ctrl+Shift+M

Serial Plotter

Firmware Updater

1
2
3
4
5
6
B Board
o Port » X
’ Arduino AVR Boards 4
18 Get Board Info

Burn Bootloader

Upload SSL Root Certificates

Boards Manager...  Ctrl+Shift+B

Zjistil jsem, Ze neexistuje zadny model ESP32, takZe jsem pokracoval v
otazce: "Tak co mam délat dal?"

Lumi fekl: “Nebojte se, nau€im vas instalovat prostfedky ES32 vyvojove
desky na Arduino IDE. Kroky mohou odkazovat na nasledujici:Kliknutim

nainstalujte vyvojovou desku ESP32”

Uspé&sné jsem pridal zdroje ESP32 vyvojové desky do Arduino IDE podle
krok(l poskytnutych Lumi a naSel odpovidajici model na Arduino IDE podle

nasledujicich krokd.
Fie_est siei@ffoas | e

o e
pu e o - I
1_LEDin i emepeiti Ctel Shifte| °
anane Limnies Bttt ESP32-WROOM-DA Module
i

1 Ctrl+Shift+!
Serial Monitar Ctrl+Shift=M ESP32 Wrover Module

1
2 i
3 Serial Plotter [ £SP32 PICO-DA
':' Firmware Update l ESP32-53-Box
5 Upload $5L Root Certificates | ESP32-53-USE-OTG
e ESP3253 CAM LCD
- 5 oards Manager..  Ctrl+Shift= y
o4 e Board: “Arduine Uno Boards Manager, trl+Shift+B P RUSE
it
Foft M g o Arduino AVR Boards » ESP32 Wrover Kit (all versions]
18 Get Board Info <3
esp32 W Aventen 53 Sync
Programmer UM TinyPICO
Bum Bootloader UM FeatherS2

UM Feather52 Neo

Poslednim krokem je pfipojit ESP32 k pocita€i datovym kabelem, vybrat


../4.Přidat knihovní soubory a ESP32 desku do Arduino IDE/Instalace modulu ESP32 do Arduino IDE.pdf
../4.Přidat knihovní soubory a ESP32 desku do Arduino IDE/Instalace modulu ESP32 do Arduino IDE.pdf
https://www.arduino.cc/en/software/

O f\ )
O= L/ \ =0

E-mail: support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

Cislo odpovidajiciho portu na Arduino IDE a nakonec napsat program Kk

nahrani."

Auto Format

Archive Sketch

Manage Libraries..

Serial Monitor Ctrl+

Serial Plotter

Firmware Updater

Upload S5 Root Certificates

Board: "ESP32 Dev Module"

’ 13

8

o @ [port-comrr » Serial ports |
N o P
COM1

CPU Frequency: "240MHz (WiFi/BT)"

Core Deb "Nong 3
Erase All Flash Before Sketch Upload: "Disabled” 13
Events Run On: "Core 1 3
Flach Framusnr "B0MHz" 3

& sketch_nov@a | Arduino 2.2.1 — O s

File Edit § ools Help

ESP32 Dev Module -

keich_noudaing.

1 void setup() {

2 :

4}

5

6 void loop() {

7

8

9 }

18 i

Postupoval jsem podle pokynt Lumi, vybral odpovidajici Cislo portu a

nahral program.

Poznamka: COM port, ktery ma byt pfipojen, obvykle neni COM1, kliknéte
na jiny COM port.

Pokud zobrazeni pribé&hu nahravani programu dosahne 100% ukazuje,

Ze byl program uspésné nahran.

Output

1|
(]

riting at oxooelepdd. .. 7o

Writing at 0x0@0371086... (75 %)

Writing at @xeee3f1af... (87 %)

Writing at exeee44zde... (16e %)

Wrote 237472 bytes (138700 compressed) at ©x00010000 in 1.8 segonds (effective 1836.2 kbit/s)...
Hash of data verified.

Leaving. ..

Hard resetting via RTS pin... (@ Done uploading.

In7, Cold42 ESP32 DevModuleonCOM11 (22 B
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KdyZ jsem vidél, Ze program uspésné nahral do vyvojové desky ESP32,
nadsené jsem radoval: "Ano, byl uspésny." Zaroven se kolem me objevily
hlasy: "Gratuluji, dokoncili jste vedlejSi ukol a vyhrali bronzovou medaili."

Lumi také blahoprala: "Gratuluji k obdrzeni va$i prvni medaile, ale
nebudte uvolnéni! Stale mame nedokoncené hlavni ukoly."

Kdyz jsem to slySel, citil jsem se hrdy a Stastny a trapné jsem fekl: "Mas
pravdu, tak pojdme pokraovat v dokonceni hlavniho ukolu!"

Lumi ukazala na naradi na recepci a fekla: "Pfed zahajenim montaze je
tfreba zkontrolovat, zda je zafizeni v naradi pfipraveno podle tabulky nize. To je

prvni krok k uspésné montazi inteligentniho auta."

Lumi pokraCovala: "AZ bude veSkeré vybaveni pfipraveno, oficialné
zaCneme montaz naseho chytrého auta.

NadsSené jsem odpovédél: "Pripraven!"

Lumi gesta pfepnula obsah obrazovky a fekla: "Nyni mUzete postupovat

podle pokynu k sestaveni chytrého auta."

Kliknutim ziskate montazni vykresy

Postupoval jsem podle obrazku a pokynd Lumi, abych dokoncil montaz
chytrého auta. Pfi dokon€eni montaZze inteligentniho auta se nahle objevil hlas:

"Gratulujeme, dokondili jste hlavni Ukol a obdrzeli stfibrnou medaili jako


../2.Instalace inteligentního auta/Montážní výkresy.pdf
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odmeénu. V souCasné dobé je poCet medaili 1 stfibrné a 1 méd.".

Lumi blahopfala: "Gratulujeme k uspé&sSné montazi inteligentniho auta a
dale se stane vaSim nejvérnéjSim partnerem a pomocnikem v této
dobrodruzné vyzve!"

Stojim v laboratofi plné technologii a divam se na chytré auto pfede mnou.

Kromé starosti ma srdce vice oéekavani.

10
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Scénar 2: Jdéte do Star Canyon

Pravé kdyz jsme se s Lumi chystali opustit laboratof, Lumi najednou
obdrzela Kenlv videohovor a pak Lumi vyhodila videozaznam do vzduchu.
Poté, co mé vidél, Ken fekl: "Ahoj, znovu jsme se potkali."

Zdvorile jsem odpovédél: "Ahoj, Kene."

Ken odpovédél: "V¢era nas vyzkumny ustav zjistii znamky probuzeni
Sethova obra v Hvézdném karnonu. Jakmile se probudi, pfinese to na nasi
planetu nevycislitelnou katastrofu. Nyni jsme se rozhodli poslat ucastniky
Inteligentni vyzvy, aby nejprve prozkoumali situaci a tento skauticky ukol se
stane také ukolem Inteligentni vyzvy. Pokud mate né&jaké otazky, mizete se
pfimo zeptat Lumi. Doufame, Ze pouzZijete svou odvahu a moudrost k
dokonceni ukolu a poprejeme vam hodné stésti!"

Kdyz Ken skoncil s mluvenim, obrazovka videa byla preruSena. Podival
jsem se zmatené na Lumi a zeptal se: "Sethova bestie?"

Lumi vysvétlil: "Seth Monster je obrovské stvofeni, které existuje od
narozeni této planety a v soucasné dobé spi v propasti Hvézdného kanonu. Je
900 metru dlouhy a maze se branit proti vSem zbranim. Jakmile se probudi,
zpusobi obrovské skody lidem."

Bala jsem se a zeptala se: "Bude v naSi minulosti néjaké nebezpeci?"

Lumi utéSovala: "Nebojte se, nyni byly detekovany pouze slabé
elektromagnetické viny. Obfi zvife se je$té daleko od skute¢ného probuzeni
neprobudi, ale stale musime zkoumat a prozkoumat situaci, abychom zabranili
tomu, aby se stala vaznéjsi."

Zeptal jsem se znovu: "Kde je Star Canyon?"

Lumi odpovédéla: "Hvézdny karion se nachazi 30000 kilometrd od Dream
City, a my tam musime jet vesmirnym vlakem, ktery trva jen asi dvé hodiny."

Rekl jsem: "Kde je vesmirné nadrazi a jak se tam dostaneme?"

Lumi ukazala na chytré auto a fekla: "Mazeme si vzit chytré auto,

vesmirné vlakové nadrazi neni daleko od nas, a tohle je naviga¢ni mapa." Pak
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Lumi upustila mapu na vesmirné nadrazi ve vzduchu.

Train Station

Parking

Pak jsem se znovu zeptal: "Souasné chytré auto se jeSté nemuze
pohybovat, jak ho muizeme donutit pohybovat a vzit nas na vesmirné
nadrazi?"

Lumi odpovédéla: "Udélat chytré auto pohyb je nas dalsi ukol."

Po promluvé Lumi zvefejnila obsah ukolu, ktery ukazoval cestu na

vesmirné nadrazi.
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Hlavni ukol 1: Prejit na vesmirné vlakové stanice

Hlavni ukol 1: Prejit na vesmirné viakové stanice

Popis ukolu: Na zakladé naviga€ni mapy
umoznéte inteligentnimu vozidlu automatickou
jizdu z vyzkumného ustavu na vesmirné viakové
nadrazi

Uroveii obtiznosti: * * » %

Odmeéna za ukol: Stribrna medaile

Pak se Lumi pokraCovala ptat: "Myslite, Ze chytré auto musi dokoncit, jaké
akce fidit na vesmirné nadrazi?"

Podival jsem se na mapu, chvili jsem pfemyslel a vazné jsem fekl: "Abych
se odsud dostal na vesmirné vlakové nadrazi, musi chytré auto dokoncit akce,
jako je pohyb dopfedu, oto€eni a zastaveni."

Lumi Fekla: "Sledovali jste velmi peclivé. Dale musime naprogramovat
inteligentni auto, aby mélo tyto funkce. Tyto tfi akce také odpovidaji tfem

vedlejSim ukolim." Poté Lumi pfedstavila informace o prvnim vedlejSim ukolu.
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Ukol 1 poboéky: Ovladat inteligentni vozidlo, aby se

pohyboval vpred rovné

Ukol 1 poboéky: Ovladat inteligentni vozidlo, aby
se pohyboval vpred rovné

Popis ukolu: Ovladani inteligentniho vozidla pro
pohyb dopredu na zadanou vzdalenost

Uroven obtiznosti: * » *

Odmeéna za ukol: Jedna bronzova medaile

Lumi pokracoval v vysvétlovani: "Vykon inteligentniho auta pochazi z jeho
motoru. Ovladani chytrého auta, aby se pohyboval, ve skute¢nosti fidi provoz
motoru. Existuje mnoho typd motord, v€etné serva, stejnosmérnych motoru,
krokovych motora atd. Rizné motory jsou vhodné pro rizné scénare."

Byl jsem zmateny a zeptal se: "Jaky typ motoru se pouziva v nasem
inteligentnim auté? Jak bychom méli kontrolovat pohyb inteligentniho auta
skrz ngj?"

Lumi odpovédéla: "Pouzivame stejnosmérny motor. Staci zajistit dostatek
napéti motoru, aby se zacal otacet. Pohyb inteligentniho auta souvisi nejen s
motorem, ale také s jeho koly. NaSe inteligentni auto pouziva kola McNamp,
které umoznuiji inteligentnimu autu dosahnout vice rezimd pohybu."

Lumi pokraCovala: "Vzhledem k ruznym sportovnim rezimim
inteligentnich automobill mize byt obtizné je ovladat. Abychom vam usnadnili
ovladani pohybu inteligentnich automobild, pfipravili jsme pro vas vykonnou
knihovnu, ktera poskytuje mnoho pfikazovych nastroju pro fizeni pohybu
inteligentnich automobil(. Staci nainstalovat tuto knihovnu do vyvojového
prostfedi Arduino IDE pro snadné ovladani pohybu inteligentnich automobild."

Okamzité jsem se zeptal: "Jak nainstalovat knihovny do Arduino IDE?"
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Lumi gesta pfepne obsah obrazovky a odpovédél: "Zde jsou SloZzka

knihovny a Zpusob instalace programovych knihoven."

Postupoval jsem podle instalacnich pokynl knihovny a uspésné jsem
nainstaloval knihovni zdroje poskytované Lumi do Arduino IDE.

Poté, co jsem vidél, Ze jsem nainstaloval soubory knihovny, Lumi
pokraCoval: "Dobre, podivejme se na pfikazy pro inteligentni fizeni pohybu
vozidla! Sta¢i zadat rizné parametry a inteligentni vozidlo mdze vytvofit razné

rizné stavy pohybu." Poté Lumi poskytla schéma a funkci ovladani kol
McNamp, kde rychlost je rychlost inteligentniho vozidla, které Ize vybrat od 0

do 255, a 255 je nejrychlejSi rychlost pro jizdu.

Akce inteligentnich

Akéni diagram Ovladaci pokyny
vozidel
Jdi rovné myCar.Move(Forward,speed)
Dozadu myCar.Move(Backward,speed)

Otaceni ve sméru
myCar.Move(Clockwise,speed)
hodinovych ruci¢ek

Otaceni proti sméru
myCar.Move(Contrarotate,speed)
hodinovych ruci¢ek
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Posunout vievo myCar.Move(Move_Left,speed)

Posunout vpravo myCar.Move(Move_Right,speed)

Prestan se hybat. myCar.Move(Stop,speed)

Lumi pokracoval: "Z grafu neni tézké vidét, Ze pokud chytré auto musi jit
rovné, aby Ctyfi kola inteligentniho auta mély stejny smér, je nutné napsat"
dopfedu "v prvnim parametru funkce bot.". Zde je program pro linearni pohyb
inteligentniho auta. Nahrajte ho prosim do inteligentniho auta a zkuste to.

Kliknutim ziskate program pro Go_straight.

//Initialize all motors
//Control car forward moving
// Control the movement time of the car

//Control car stop

Nemohla jsem se dockat, az nahraju kod a vidéla jsem, jak chytré auto
zacCina pohybovat dopfedu, ale po chvili jizdé se zastavilo a zbyvala jesté
dlouha cesta od mista, kde potfebovalo zabo it. Tak jsem se zeptal Lumi: "Jak
muUzu zmeénit vzdalenost, kterou se auto pohybuje dopfedu?”

Lumi vysvétlila: "Vzdalenost se rovna rychlosti nasobené ¢asem! Kdyz je
urCena rychlost, zkuste zménit parametr Casu, abyste Zzjistili, jaké zmény

nastanou."
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#include <vehicle.h>

vehicle myCar;

void setup() {
myCar.Init();
myCar.Move(Forward, 255);
delay(3000);
myCar.Move(Stop,0);

}

void loop() {

}

Postupoval jsem podle pokynt Lumi a upravil Casové parametry a chytré
auto nakonec dosahlo funkce chiize v rovné linii. Stastné jsem fekl Lumi:
"Lumi, uspél jsem, zvladl jsem metodu fizeni pokroku inteligentnich aut!"

"Ano, blahopfeji, obdrzeli jste dalSi bronzovou medaili," fekla Lumi s
usmévem. "Dale jsou ukoly pro otoCeni a parkovani!"

S jistotou jsem fekl: "Lumi, nech mé dokoncit otaeni a parkovani
chytrého auta sam!"

Lumi spokojené prikyvla a fekla: "Dobfe, no tak, nejdfiv vam ukazu obsah

druhého vedlejSiho ukolu."

Ukol 2 poboéky: Ovladat inteligentni vozidlo, aby odboéil
doprava na misté

Ukol 2 poboéky: Ovladat inteligentni vozidlo, aby
odbodil doprava na misté

Popis ukolu: Ovladejte chytré auto otocit 90
stupné doleva na misté

Uroveii obtiznosti: * * %

Odmeéna za ukol: Jedna bronzova medaile

Podival jsem se na popis ukolu a zkombinoval ho s pfedchozim
diagramem pohybu kol McNamp a fekl: "Pokud chce chytré auto odbocit

doprava, musi se otacet ve sméru hodinovych rucicek, takze myCar. move (ve
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sméru hodinovych rucicek, rychlost) musi byt pouzit k ovladani inteligentniho
auta."

Lumi chvalila a Fekla: "Velmi dobfe, jak se otoci 90 stupnu?"

Okamzité jsem odpoveédél: "Stejné jako chuze rovné, staci zménit Cas
otaceni, abyste ovladali uhel otaceni inteligentniho auta."

Lumi odpovédéla: "Neni to Spatné, zda se, ze pIné rozumite principu
inteligentniho fizeni pohybu vozidla. Toto je program pro inteligentni zataceni
vozidla. Nechte auto rychle dosahnout funkce zataceni."

Kliknutim ziskate program pro Turn right.

//Initialize all motors
//Control car turn right moving

// Modify time parameter

//Control car stop

Nahral jsem program a upravil dobu otaceni auta, neustale ladil program,
a nakonec dosahl 90° stupné vpravo pro auto.

Jsem velmi Stastny v srdci: "Kone¢né dokonceny, kdyz zbyva jen
parkovaci ukol, mizeme pokracovat na vesmirné nadrazi."

Zaroven zazvonil hlas Lumi: "Velmi dobfe, nyni mate dalSi bronzovou
medaili a my potfebujeme jen posledni parkovaci funkci. Dopravni pravidla
Dream City jsou velmi pfisnd a auta musi byt parkovana na ur€enych
parkovacich mistech, jinak budou pokutovany." Pak Lumi rozSifila mapu
parkovisté na vesmirném vlakovém nadrazi.

Pozoroval jsem parkovaci mista u vesmirného vlakového nadrazi na
mapeé a zjistil, Ze jsou na strané silnice. Proto jsem navrhl feSeni: "Na Zemi je
bocni parkovani vyzvou pro postgradualni pfijimaci zkouSku. Nicméné diky
vlastnostem kola McNaam muze inteligentni auto dosahnout pfekladu zleva

doprava, takze mlze snadno dosahnout funkce boéniho parkovani."
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Lumi odpovédéla: "To je uplné spravné. Zda se, Ze se vaSe logika stava

jasngjsi. Parkovani na boku je také nasim tfetim ukolem pobocky."

Ukol 3 poboéky: Ovladat inteligentni vozidlo, aby se presunul

doprava

Regionalni ukol tfi:
posunu pravym smé&rem

Ovladani

inteligentniho

Popis ukolu: Oviladejte inteligentni auto, aby se
pohyboval doleva o uréenou vzdalenost a zastavil

na uréené pozici.

Uroveii obtiznosti: * % %

Odmeéna za ukol: Jedna bronzova medaile

Lumi pokraCovala: "Po procvi¢eni prvnich nékolika ukoli mate nyni jistotu,

ze tento ukol nezavisle dokondite?"

Odpovédél jsem jist&: "Zadny problém!" Pak jsem otevfel software a vloZil

nasledujici kéd dovnitf.

Kliknutim ziskate program pro Move

right.

#include <vehicle.h>

vehicle myCar;

void setup() {
myCar.Init();
myCar.Move(move_Right, 255);
delay(750);
myCar.Move(Stop,0);

1

void loop() {

1

Nahral jsem program do chytrého

parametr, abych dosahl funkce frazeni

vzdalenost.

auta a pokusil se upravit Casovy

chytrého auta doleva o zadanou

Kdyz jsem tento Ukol dokongil, zn&l Lumi hlas: "Uspé&sné jste dosahli

funkci auta, které se pohybuje dopfedu, otaci a zastavuje na boku. Diky témto
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tfem ukollm jste ziskali tfi bronzové medaile. Dale musime integrovat tyto ftfi
funkce inteligentniho auta, navigovat podle mapy a nechat inteligentni auto jet
na vesmirnou vlakovou stanici." Poté mi Lumi dala kone¢ny program pro
chytré auto, aby jelo na vesmirné nadrazi.

Kliknutim ziskate program pro Go to train station.

//Initialize all motors

//Control car forward moving

//Control car counterclockwise rotate
//Modify the parameters in red

//Control car forward moving

//Control car counterclockwise rotate
//Modify the parameters in red

//Control car forward moving

//Control car contrarotate
//Modify the parameters in red

//Control car forward moving

//Control car contrarotate
//Modify the parameters in red

//Control car forward moving

//Control car left moving
//Modify the parameters in red
//Control car stop

Lumi nasledné pfipomnéla: "Chcete-li dosahnout presnych vysledki,
nezapomente ladit a upravit odpovidajici parametry!"

Nahral jsem program poskytovany spolecnosti Lumi a prabézné ladil a
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upravoval parametry a nakonec dokoncil upgrade funkce autonomni jizdy pro
inteligentni auto.

Dale se chystame odvézt chytré auto na vesmirné nadrazi. Pred
nastupem mi Lumi pfipomnéla: "Nezapomente si vzit pocitaC, bude to

Po dvaceti minutach jizdy jsme kone¢né dorazili na vesmirné nadrazi. Po
zaparkovani vozidla jsme s Lumi rychle vystoupili z auta. Lumi mi gratulovala,
protoze muj poCet medailu je 2-stfibrny a 4-bronzovy, a protoZze bronzova
medaile dosahla svého limitu, automaticky se spoji do stfibrné medaile, takze
ted mam celkem ftfi stfibrné medaile.

Podival jsem se nahoru a uvidél obrovskou polokoulovou budovu
zavésenou ve vzduchu, ktera dava lidem pocit Soku. Lumi ukazal na budovu

ve vzduchu a fekl: "Toto je vesmirné nadrazi a tam je prichod vedouci ke

stanici pfed nami."

Pod nadrazim vesmirného vlakového nadrazi jsem si vSiml obrovské
svételné brany, skrz kterou vstupuje a vystupuje mnoho cestujicich. Okamzité
jsme vesli do Svételné brany a dorazili do haly vesmirného vlakového nadrazi.

V centru stanice je obrovska oto¢na hala s unikatnim designem a

smyslem pro technologie. Vrchol je poloprahledna stfecha s pozorovanim
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hvézd, ktera umoznuje lidem vychutnat si krasnou scenérii vesmiru.

Sli jsme do pokladny koupit listky do Star Canyonu. Nasledné jsme
prostfednictvim automatického navadéciho systému uspésné nastoupili do
jednoho z vlaku a inteligentné Fidili chytré auto tak, aby mohlo odjet s viakem.

Brzy zacal vlak. Cestuje atmosférou ohromujici rychlosti smérem k
Hvézdnému karnonu. Sedél jsem v ko€aru a sledoval neustale proudici svétlo
oknem, naplnéné oCekavanim na nadchazejici cestu.

V tuto chvili Lumi fekla: "DalSi cesta bude vzruSujici dobrodruzstvi.
Hvézdny kanon je tajemné a krasné misto, kde budeme mit pfileZitost
vychutnat si nejkrasnéjSi scenérii ve vesmiru."

Pfikyvl jsem vzruSené, srdce se naplnilo o€ekavanim a vzrusenim. V této
dobé se citim nesmirné Stésti, Zze mam moznost zazit takovy technologicky
zazrak z vlastni ruky.

Jak vlak pokraCoval v pohybu kupfedu, vydali jsme se na zbrusu novou
cestu. Svétlo za oknem se neustdle méni, jako by vypravél jeden tajemny
pfibéh za druhym. A Lumi a ja se na druhou stranu pfipravujeme na

nadchazejici dobrodruzstvi a vyzvy.
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Scénar 3: Prekroceni temného lesa

Po dlouhé a klikaté dvouhodinové cesté jsme konecné vstoupili do zemé
Star Canyon. Jakmile jsme opustili stanici, fidili jsme se navigacnim navodem
a vyjeli nasSim chytrym autem smérem k vchodu do Star Canyonu. Nicméné, to
je teprve zacatek dlouhé cesty, odtud do propasti Star Canyon, mame stale
neznamou cestu, kterou musime projit.

Nejprve musime projit nekone¢nou temnotou temného lesa. Temny les,
désivé jmeéno, je jako silna Cerna bariéra, ktera skryva hlubiny Hvézdného
karfionu v hluboké tajemstvi. Tento les se tahne dvacet kilometrd a tvofi
nespocet obrovskych a hustych stromu, z nichz kazdy dosahuje vysky asi
padesati metrd. Baldachyn blokuje slunce a vnéjSi svétlo nemuize proniknout
hustymi listy. Proto temné prostfedi v temném lese je tmavé po cely rok, plné

neznamych nebezpeci a kazdy krok mize padnout do nebezpedi.

Podival jsem se pfed sebou do tmavé Cerného lesa a byl jsem trochu
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vystraseny. Nemohl jsem si pomoct, ale podival jsem se na Lumi a muyj hlas se
trasl, kdyz jsem se zeptal: "Lumi, musime jit touto cestou?"

Lumi odpovédéla: "Toto je jedina cesta vedouci k Hvézdnému karionu.
Nemame jinou moznost, nez prejit temnym lesem."

Lumi uklidnila: "Nebojte se, naSe chytré auta maji svétla a my jim mizeme
nechat poskytovat svétlo. Pojdme lépe prochazet lesem, osvétleni temného
lesa je nas prvni hlavni ukol." Po dokonc¢eni Lumi oteviela obrazovku rozhrani

ukoldl, ktera zobrazovala: "Osvétleni temného lesa."

Hlavni ukol 1: Osvétleni temného lesa

Hlavni ukol 1: Osvétleni temného lesa

Popis ukolu: Zapnéte svétlomety

inteligentniho auta, abyste poskytli svétlo

pro tmavy les.

Uroven obtiznosti: * * *

Odmeéna za tikol: Jedna bronzova medaile

Lumi pokraCovala: "Osvétleni automobild jsou systémem osvétleni
naseho inteligentniho auta, ktery nam muze pomoci rozptylit temnotu temného
lesa. V soucCasné dobé jsou hlavnimi typy osvétleni automobill halogenova,
xenonova a LED osvétleni. A naSe osvétleni automobild pouzivaji LED
osvétleni."

Zeptal jsem se s oCekavanym vyrazem: "Jak rozsvitim LED svétla?"

Lumi se usmala a vysvétlila: "V8echny elektronické komponenty potfebu;ji
elektfinu a energii, aby spravné fungovaly, a LED nejsou vyjimkou. Pokud
chcete LED rozsvitit, musite do ni vstoupit elektfinu. Inteligentni auta vydavaji
rizné mnozstvi elektfiny, aby dosahlo efektu zapnuti a vypnuti LED svétel."

Lumi pokraCovala: "Tento program muze zapnout svétlomety, muzete
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vyzkousSet efekt."

Kliknutim ziskate program pro Turn _on LED.

//Turn on the left LED
//Turn on the right LED

Po nahrani kédu okamzité vystrelil jasny paprsek svétla z pfedni Casti
vozu, ktery osvétloval silnici pfed nami. Temnota se postupné rozptylila a vidél
jste Sirokou a rovnou cestu vedouci hluboko do lesa.

"Podivejte, nyni mame svétlo a mizeme se stateéné posunout kupredu!”
povzbudila Lumi.

Lumi a ja jsme jeli opatrné lesem, kde LED svétla chytrého auta osvétluji
silnici pfed nami a vedou nas smérem. Kdyz jsme dorazili do stfedu temného
lesa, najednou jsme citili zlovéstné predtuchy, jako by na mé néco ziralo.
Zastavil jsem auto, soustfedil se a pozorné poslouchal zvuky kolem mé.

Rev pfisel z hlubokého lesa a mé srdce se okamzité oZivilo. "Lumi, co se
déje s tim fevem?"

Lumi vysvétlila: "Jsou to zvifata z Temného lesa, protoze Ziji v Temném
lese roky a jejich o€i jsou velmi citlivé na svétlo. Nase nahlé silné svétlo je
stimuluje, takZe vyvolavaji reakce strachu a hnévu."

Srdce mi utahlo a uvédomil jsem si, Ze naSe svétlo mize také pfinést
nebezpeci. Abychom v8ak mohli pokracovat vpfed, musime rozsvitit svétla,
abychom hladce prochazeli temnym lesem.

"Lumi, mas néjaka dobra feseni?"

Lumi se usmala a fekla: "Duvodem, pro¢ se boji, je, Zze nase svétla jsou
pFili§ jasna, coz zpusobuje, zZe se citi nepfijemné. Muzeme kontrolovat jas
svétla a pomalu a postupné upravovat jas, abychom snizili dopad na okolni
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organismy."
Rozumim tomu, co znamena Lumi. Ovladejte jas svétel auta tak, aby se
postupné zvySoval nebo sniZoval, stejné jako dychani. To zajiStuje jasnou

viditelnost, aniz by zpusobilo nepohodli okolnim organismum.

Hlavni ukol 2: Zména jasu svétla

Hlavni tkol 2: Zména jasu svétla

Popis ukolu: Zmérite jas svétla.

Urover obtiznosti: * * » *

Odmeéna za ukol: Stribrna medaile

Lumi fekla: "Pravé jsme se dozvédéli, Ze energie je potifeba k tomu, aby
LED fungovaly. DostateCny elektricky zdroj mUze zpulsobit, ze LED sviti
normalné. Co se stane, kdyz snizim energii, kterou LED davam?"

Hadal jsem a odpovédél: "Stmivam?"

Lumi se usmala a fekla: "Ano. Pokud snizim energii, kterou davam LED,
jeji jas se také podle toho snizi. Naopak, pokud zvySim energii, kterou davam
LED, jeji jas se také podle toho zvysi."

Okamzité jsem odpovédél: "Ach! Pak to chapu. Mdzu ovladat jas svétel
automobilu ovladanim vyvojové desky pro vystup rizné elektrické energie."

Lumi se usmala a chvalila: "Inteligentni! Velikost elektrické energie souvisi
s napétim. Elektrickou energii poskytovanou vyvojovou deskou muzeme
upravit na LED zménou vystupniho napéti vyvojové desky."

Byl jsem zmateny a zeptal se: "Jak muUzu zménit napétovy vystup
vyvojové desky?"

Lumi odpovédéla: "Vyvojova deska ESP32 muze pouzit PWM technologie
ke zméné vystupniho napéti. Zde je odpovidajici program. MUzZete nahrat

program, abyste zjistili, zda se jas svétel automobilu ve srovnani s pfedtim
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zménil."

Kliknutim ziskate program pro LED_brightness.

//Change the red part of the parameter, the parameter range 0-255,
//so that the lights display different brightness

Nahral jsem vySe uvedeny program a zjistil, Ze jas svétla je mnohem
stmivajici ve srovnani s pfedtim.

Lumi pokraCovala ve vyzvé: "Mlzete zménit parametr zvyraznény
Cervené ve vySe uvedeném programu. Jeho rozsah je 0-255 a odpovidajici
rozsah vystupniho napéti je 0-5V."

Lumi sledoval, jak jsem neustdle upravoval a ladil parametry napéti v
kodu, abych dosahl rizného jasu svétel automobilu, a fekl: "Gratuluji, zvladli
jste zpusob ovladani jasu. Dale potfebujeme jas automobilovych svétel
postupné prechazet z nejtemnéjSich k nejjasnéjSim, a pak z nejjasnéjSich k
nejtemnéjSim. NiZe je konkrétni program."

Kliknutim ziskate program pro Breathing_light.

// Latency per brightness change (ms)
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//gradually Turn on the headlights

//Gradually extinguish the headlights

Pfi nahravani programu se svétla automobilu pfeménila na dychajici
svétla, postupné se ménila z jasného na tmavé a pak z tmavé na jasné, coz
dava lidem klidny a stabilni pocit.

"Skvélé!" Fekla Lumi Stastné, "Ted uz jen musime byt zticha a snazit se
tyto tvory nerusit, abychom mohli bezpeéné projit timto lesem."

Tak jsme zacali fidit chytré auto opatrné a snazili se nedélat Zadny hluk.
Jas svétel automobilu se neustale upravuje v pribéhu ¢€asu, coz nam
umoznuje plynuly pohyb dopfedu.

Pfi prochazeni timto temnym lesem jsme byli svédky mnoha nadhernych
tvort a scén. Nékteré organismy maji Supiny, které se tipyti svétlem, zatimco
jiné maji jedine¢né hlasové organy, které mohou produkovat krasné zvuky. A
tyto zvlastni rostliny maji také rizné formy, nékteré maji obrovské kvétiny,
zatimco jiné maji Sumivé ovoce.

"Podivejte, tohle je kouzlo Temného lesa," fekla Lumi. "Ackoli je plné
neznamych a nebezpedi, také Zivi nesCetné kouzelné Zivoty. Dokud budeme
ostraziti a respekt, mizeme rozhodné Uspésné prolomit tento les."

Po tficeti minutach peclivé jizdy se nam koneéné podafilo prejit désivym a
désivym temnym lesem. OkamZité jsem zhasla svétla, abych se vyhnula
zbyte€né pozornosti. OtocCil jsem se vzrusené k Lumi a zeptal se nadSené:
"Lumi, uz jsme uspésné prekroCili Temny les. Chci védét, kolik medaili mam

ted?"
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Lumi na mé odpovédéla s vielym usmévem: "Gratuluji, dokoncila jste misi
v Temném lese a vyhrala jednu stfibrnou a jednu bronzovou medaili. Protoze
stfibrna medaile dosahla svého limitu, automaticky se sloucila do jedné zlaté
medaile. TakZe nyni mate celkem jednu zlatou a jednu bronzovou medaili.

Pracujte tvrdé!"
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Scénar 4: Prekro€eni hvézdné padlé plané

Kdyz se osvobodime z temného lesa, objevi se pfed nami neplodna a
opusténa zemé Loesské plané. Vytvari ostry kontrast s pfedchozim temnym
lesem, jako by to byly dva zcela odliSné svéty. Na této rozsahlé losové zemi je
nespocet meteoritl rozptylenych nepravidelng, s rGznymi tvary a velikostmi,
nékteré jsou Ctvercové, nékteré kruhové, nékteré dva nebo tfi metry vysokeé a

nékteré desitky metr vysokeé.

Musime prekrocCit tuto meteoritovou zénu, abychom se dostali do propasti.
Silniéni podminky pfed nami jsou znepokoijujici, protoZe tyto meteority blokuji
cestu chytrého auta a vytvareji nespocCet prekazek.

Podival jsem se na oblast meteoritd a nemohl jsem si pomoct, ale s

obavami jsem se zeptal: "Muze nas inteligentni auto hladce proveést, kdyz tolik
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meteoritd blokuje cestu inteligentniho auta?"

Lumi uspokoijila: "Pokud chytrému vozu umoznime automatickou funkci
vyhybani se pfekazkam, muzeme bezpecné projit Hvézdnym planem. To je
také ukol, ktery musime dokoncit dale." Poté, co to fekla, Lumi zobrazila
informace o ukolu.

Hlavni ukol 1: Automatické vyhybani se prekazkam

inteligentniho vozidla

Hlavni ukol 1: Automatické vyhybani se

prekazkam inteligentniho vozidla

Popis ukolu: Umoznéte inteligentnimu vozidlu

detekovat prekazky pred nami béhem jizdy a

automaticky se jim vyhnout.
Uroven obtiznosti: * * x *

Odmeéna za ukol: Stribrna medaile

Byl jsem zmateny a zeptal se: "Jak muze chytré auto detekovat meteority
pred nami?"

Lumi odpovédéla: "Na nase chytré auto jsme nainstalovali ultrazvukové
senzory, které jsou jako oCi chytrého auta, coz mu umoziuje citlivé detekovat
prekazky pfed nami."

Okamzité mé zacalo zajimat, kdyZ jsem slySel toto: "Ultrazvukové senzory?
Jak to funguje?"

Lumi vysvétlila: "Na ultrazvukovém senzoru jsou dvé sondy: jedna pusobi
jako vysila€ pro odesilani ultrazvukovych signall a druha plsobi jako pfijimac

pro pfijem odrazenych signald."
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Lumi pokracCoval: "Ultrazvukova emisni sonda vyzafuje ultrazvukové viny
v urCitém smeéru. Ultrazvukové viny se Sifi ve vzduchu a okamzité se vraci,
kdyZ narazi na pirekazky po cesté. Ultrazvukovy pfijimac pfijima odrazené viny.
Prostfednictvim konverzniho vypoCtu je ziskana vzdalenost L meazi

ultrazvukovymi vinami a pfekazkami pfed nami."

F E‘ T

—

Ultrasonic - e Object
Waves

i

L |_‘ |

- [ ————

Zeptal jsem se: "Jak ziskam data pro tuto vzdalenost L?"
Lumi fekla: "Dale ziskame tato data prostfednictvim programovani," a pak

Lumi pfedstavila informace o ukolu méfeni vzdalenosti.

Ukol 1 poboéky: Inteligentni méfeni vzdalenosti vozidla

Ukol 1 poboéky: Inteligentni méfeni vzdalenosti

vozidla

Popis ukolu: Pouzijte ultrazvukové senzory k méreni

vzdalenosti mezi chytrym autem a prekazkami pred

nami a pouzijte monitor sériového portu pro

zobrazeni dat vzdalenosti

Uroven obtiznosti: * * %
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Zeptal jsem se zmatené, "Monitor sériového portu?"

Lumi vysvétlila: "Sériovy monitor je operacni platforma pro sériovou
datovou komunikaci mezi pocitacem a hlavni ovladaci deskou. Muze tisknout
a zobrazovat data pfenasena z hlavni ovladaci desky do pocCitaCe nebo pfimo

odesilat data do hlavni ovladaci desky. Je to velmi dulezity nastroj."

Cutput  Serial Monitor x = 0 =

| t No Line Ending ~ 9600 baud -

In1,Col1 ArduinoUnoonCOM4 (32 B

Zeptal jsem se: "Tento sériovy monitor je tak dualezity, jak ho mam
zapnout?"

"Podivejte, toto je zplsob, jak zapnout a nastavit sériovy monitor," Lumi
opatrné spustila obrazovku a ukazala kroky k zapnuti sériového monitoru.

Port v sériovém monitoru a port pro nahravani Arduino kédu jsou stejné,
takZze musite pfejit na "Tools ->Port", vybrat spravny port a kliknout na ikonu

lupy v pravém hornim rohu.

Auto Format

Archive Sketch
Manage Libraries... Ctrl+Shift+]
Serial Monitor Ctrl+5Shift+M

Serial Plotter

Firmware Updater

Upload S5L Root Certificates

Board: "ESP32 Dev Module”

@ [por: comir S il P
’Gecha\dlrfa e v COMT

CoM1

3
4
5
6
8
L
a

=

CPU Frequency: "240MHz (WiFi/BT)"

Core Debug Level: "None” 4
Erase All Flash Before Sketch Upload: "Disabled” 4
Events Run On: "Core 1° 4
3

Flash Franuenms "80MH"
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& sketch nov27a | Arduino IDE 2.2.1

File Edit Sketch Tools Help

_ F Arbiwiine - m
. sketch_nov27aino /
o 1 #include "SRO4.h"

#define TRIG PIN 12

2
3 #define ECHO_PIN 11

4 SR@4 sr@4 = SR@4(ECHO_PIN,TRIG PIN);//Initializing the ultrasonic sensor

5 long a;//Create a long integer variable to store the distance detected by the ultrasound
6

7

8

void setup() {
Serial.begin(9680);//Initialization of Serial Port
9 delay(16ee@);

11 void loop() 'r—ﬂ I
12 a=sr@4.Distance();//0Obtain the ultrasonic sensor detection value

13 Serial.print(a);//The value of the ultrasonic sensor is displayed on the serial port
14 Serial.println("cm™);
15 delay(1608@);

l

Ln 16, Col 2 Arduino Uno on COM4 [not connected] [0

Po otevieni sériového monitoru nastavte pfisluSnou baudovou rychlost,
coz je rychlost datové komunikace. Podle potfeby kliknéte na rozbalovaci

nabidku rychlosti stavby a vyberte pfislusnou rychlost stavby. Zde vybereme
9600.

Serial Monitor % Cutput

Message (Enter to send message to ‘Arduino Uno' en 'COM4’)

New Line ~ | 9600 baud =

300 baud
600 baud
750 baud
1200 baud
2400 baud
4800 baud
9600 baud
19200 baud
31250 baud
38400 baud
57600 baud
74880 baud

Ln4,Col 13 Arduino Unoon tUMA 52 &)

Postupoval jsem podle kroku k otevieni sériového monitoru a fekl Lumi:
"Sériovy monitor jsem jiz otevrel, jak naprogramovat, abych ziskal vzdalenost
pro ultrazvukové testovani?"

Lumi odpovédéla: "Dobra prace. Dale se seznamte s programem pro
ultrazvukové rozsahovani. Toto je program pro ultrazvukové rozsahovani.
Rychle umoznime auto dosahnout funkce rozsahu."

Kliknutim ziskate program pro Ultrasonic ranging.

//The serial port monitor is initialized with baud rate of 9600
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//the distance of the ultrasonic detection

// The serial port shows the distance of ultrasonic detection

Po nahrani programu jsem oteviel sériovy monitor, nastavil stavebni
rychlost a zjistil, Ze sériovy monitor neustale zobrazoval detekovanou

vzdalenost.

Iy Ouput SeralMontor x e

Message (Enter to send message to 'Arduino Uno' on 'CO... | Ne Line Ending * ||| 9600 baud =

46cm
S6cm
C: 42cm
43cm
45cm
ddcm
4deom
S6cm
Bficm
Gfem
Sfcm
5Fcm
Bfcm

r}
o

‘] Gfcm

Ln2 Col1 ArduinoUnoonCOM4 01 B
Zaroven zazvonil hlas Lumi: "Velmi dobfe, nyni jste ovladli funkci
ultrazvukového méfeni vzdalenosti. Nyni mizeme zacit implementovat funkci
vyhybani se pfekazkam. Pfemyslejte o tom, jaké akce musi inteligentni auto
provést, kdyz narazi na prekazky? Poté Lumi pfedstavila informace pro druhy

ukol pobocky.".
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Okamzité jsem odpovédél: "Prosté se oto¢ a vyhni se tomu."

Lumi chvdlila a fekla: "Je to skvélé, logika je velmi jasna. Pamatujete si,
jak ovladat uhel otaceni a otaceni inteligentniho auta na misté?"

Jisté jsem odpovédél: "Samoziejmé, Ze si pamatuji, stati zménit Cas
otaceni, abych ovladal uhel otaCeni auta."

Lumi odpovédéla: "Skvélé, pak rychle nechte auto dosahnout funkce
vyhybani se pfekazkam."

Kliknutim ziskate program pro Obstacle_avoidance.

//The distance is less than 25cm to achieve the effect of turning

//The turning time is modified to realize the rotation of different angles

//\f the distance is greater than 25, move forward

Nahral jsem program a upravil dobu otaceni inteligentniho auta (v ¢ervené
oblasti kodu), neustdle ladim program, aby inteligentni auto mélo funkci
vyhybani se pfekazkam.
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Pozor: Je nutné otocit servo tak, aby ¢elem ultrazvukového senzoru pfimo
dopredu.

Zacali jsme pomalu jezdit do Starfall Plain, kde na poCatecni cesté nebylo
tolik meteoritli, takze chytré auto Slo relativné hladce. Nicméné, jak se
vyhybani se prekazkam jiz nemohla splhovat poZzadavky na jizdu po zadni
silnici.

Vzhledem k tomu, Ze chytré auto nebylo schopno cestovat v husté oblasti
meteoritd, Lumi okamzité Fekla: "Musime vylepsSit nasi funkci vyhybani se
prekazkam, abychom prekrocili tuto hustou oblast meteoritli, coz je také nas

druhy hlavni ukol." Pozdé&ji Lumi zobrazila informace o ukolu.

Hlavni ukol 2: Modernizace inteligentniho vozidla

automatického vyhybani se prekazkam

Hlavni ukol 2: Modernizace inteligentniho vozidla

automatického vyhybani se prekazkam

Popis ukolu: Umoznéte inteligentnimu vozidlu

detekovat prekazky kolem néj béhem jizdy a

Uroven obtiznosti: * * * x %

Odména za ukol: Jedna zlata medaile

Zeptal jsem se: "Jak by méla byt funkce vyhybani se prekazkam
modernizovana?"

Lumi odpovédéla: "Pouzivame servo, abychom pomohli vozidlu vyhybat
se pfekazkam a vybrali si bezpe€néjsi silnice k jizdé."

Okamzité jsem odpovédél: "Znam servo, jak jste zminil dfive, patfi k
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ur€itému typu elektromotoru."

Lumi se usmala a fekla: "Ano! Servo je specialni typ motoru. Na rozdil od
DC motoru, ktery jsme pouzivali dfive, nam servo mlize pomoci pfesné
ovladat uhel otaceni motoru."

Kyvl jsem, abych ukazal porozuméni.

Lumi pokraCovala: "Nasledujici kéd je program, ktery ovlada servo.
Nékteré z kddl mizete upravit a pokusit se o otaceni serva v raznych uhlech.
VSimnéte si, Ze tento parametr Uhlu muze byt pouze v rozsahu 0-180."

Kliknutim ziskate program pro Servo_test.

// create servo object to control a servo
//Declare the pin of the motor

//Set the servo motor to move to the initial position

//Servo motor from 0 degrees to 180 degrees

//Servo motor from 180 degrees to 0 degrees

Po nahrani programu jsem zjistil, Ze mohu ovladat servo tak, aby se
otacelo v raznych uhlech.

Lumi to vidéla a Fekla: "Gratuluji, nyni mizete flexibilné ovladat servo.
Dale pouZijeme servo k vylepSeni funkce vyhybani se pfekazkam."

Zeptal jsem se: "Jak mohou serva pomoci inteligentnim vozidliim planovat
trasy?"

Lumi odpovédéla: "Muzeme pracovat takto: kdyz chytré auto narazi na
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prekazku, zjisti, zda jsou na obou stranach pfekazky oto€enim ultrazvukoveho
uhlu pfes servo, a vybere si bezpecnéjsi silnici k jizdé."

Lumi pfipomnéla: "Pokud pouzivame servo k ovladani ultrazvukovych
senzorl, musime nejprve kalibrovat servo a oto€it ho na 90° stupnu. Pokud
ultrazvukovy senzor neni v této dobé sméfovan pfimo pFed inteligentnim
vozem, musime ho odstranit a znovu nainstalovat tak, aby ultrazvukovy senzor
byl sméfujici pfimo dopfedu."

Kliknutim ziskate program pro servo kalibraci.

Po kalibraci jsem nainstaloval ultrazvukovy senzor sméfujici pfimo
dopfedu.

Lumi pokraCovala: "Takze ted zacnéme vylepSovat funkci vyhybani se
pfekazkam inteligentniho auta a pak prekro€me toto hvézdné pole."

Kliknutim ziskate program pro Across _the starland.

//Declare the pin of the motor

//initialize servo motor
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Neustale ladim a upravuji parametry, aby bylo zajisténo, Ze chytré auto
dokaze presné vnimat okolni prostfedi a provadét odpovidajici opatfeni k
vyhybani se pfekazkam.

Po urc€itém usili byla kone¢né vylepSena funkce vyhybani se prekazkam
inteligentniho vozu. Lumi a ja jsme opét nastoupili do chytrého auta a jeli v
prostfedi meteoritd Starfall Plain. Ackoli je na silnici mnoho meteoritl
rozptylenych, inteligentni auta dokazou tyto prekazky prfesné identifikovat,
rozumné planovat sveé trasy a pruzné se jim vyhnout.

Po dlouhé cesté jsme konecné prekroCili Starfall Plain. Kdyz jsme
vychazeli z této tajemné zemé, Lumi mi fekla: "Gratuluji, uspé&sné jste dokondili
misi Starfall Plain a dostali jste odménu 1-zlata, 1-stfibra a 1-médi.

Nahromadili jste dvé zlata, 1-stfibra a 2-médi. Pokracujte!"
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Scénar 5: Prekroc¢eni Tongtian Cliff

Po pfekroCeni Hvézdné plané nas zaujme nadherny a velkolepy pohled.
Pfed nami stoji strmé horské pasmo, které se vyviji do mraku, jako obrovska
bariéra, ktera nam blokuje cestu. Majestatni majestat horského pohofi je
ohromuijici, jako by to byla starovéka a mocna existence, ktera tiSe hlida tuto

zemi.

Ve spodni ¢asti horského pohofi se kolem horské stény vede klikata cesta,
ktera se objevuje a mizi, jako kdyby stihly had prochazel lesem. Tato mala
cesta se spirali smérem nahoru a vede az na vrchol hory. Uprostfed silnice je
Cerna Cara, ktera je hranici silnice, ktera vede smeér silnice a brani nam ztratit
se v propasti hor.

"Je dalSim ukolem Lumi vylézt na tuto horu?"
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Lumi odpovédéla: "Ano, Hvézdny karion je hned za timto Tongtianskym
utesem. Musime vylézt pfes tento Tongtiansky utes, abychom se dostali k
Hvézdnému kanonu."

Podival jsem se na strmé utesy a klikaté cesty a fekl Lumi: "Muze chytré
auto chodit po tak slozitém terénu? Pokud dojde k chybé, spadneme z utesu a
budeme rozdrceni na kusy."

"NaSe chytré auto dokaze zvladnout rizné slozité situace. Vidite
uprostied silnice ¢ernou ¢aru?" Lumi ukazala na ¢ernou ¢aru a pokracovala:
"Dokud chytré auto sleduje ¢ernou ¢aru, mizeme se dostat na vrchol hory."

Okamzité jsem odpovédél: "Pamatuji si, Ze existovala kouzelna technika,
ktera umoznila autu automaticky cestovat podél ¢erné ¢ary."

Lumi: "Ano, tato technologie se nazyva "inteligentni liniova hlidkova
technologie", diky které mize auto automaticky rozpoznat a cestovat podél
cerné Cary, i kdyz Celi rznym slozitym trasam a prostfedim, muze presné
dosahnout cile. NaSim dalSim ukolem je umoznit inteligentnimu vozidlu funkci

automatickeé liniové hlidky." Nasledné Lumi pfedstavila informace o ukolu.

Hlavni ukol 1: Inteligentni linkova hlidka

Hlavni ukol 1: Inteligentni linkova hlidka

Popis ukolu: Inteligentni vozidla se pohybuji

podél ¢erné ¢ary sama

Uroven obtiznosti: * * x »

Odména za ukol: Stribrna medaile

NadSené jsem se zeptal: "Inteligentni technologie linkové hlidky, tak
vykonna technologie, jak mize nase chytré auto mit tuto funkci?"

Lumi se usmala a odpovédéla: "V nasem auté je modul sledovaciho
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senzoru, ktery muze pomoci vozidlu dosahnout funkce ¢arové hlidky."

Stale jsem se ptal: "Jak funguje sledovaci senzor?"

Lumi vysvétlila: "Sledovaci senzor je senzor navrzeny specialné pro
inteligentni vozidla, ktery dosahuje pfesnych funkci sledovani trasy a
navigace."Tento senzor se sklada ze tfi infraCervenych senzord, kazdy z nich
ma dvojici infralervenych vysilacich a pfijimacich trubek, které vyzafuji
infraCerveny zasah na urcité frekvenci. Vzhledem k rozdilnym absorp&nim
schopnostem objektd rdznych barev vuci infraervenému svétlu nejsou
infraCervené signaly pfijimané pfijimaci trubici rovhomérné. Na zakladé sily
detekovaného odrazeného infraCerveného signalu muzeme ur€it, ktery
barevny objekt je.

Lumi se nahle zeptala: "Nevite, kde mizeme zobrazit hodnoty namérené
infraCervenymi senzory?"

Okamzité jsem odpovédél: "Vim, Ze muzeme pouzit sériovy monitor ke
kontrole intenzity infraCerveného odrazu objektd riznych barev."

Lumi se na mé s chvalicim vyrazem podivala a fekla: "Zda se, Ze jste
zcela zvladla pouzivani sériovych monitor(, dokazete napsat program sam?"

Jist& jsem odpovédél: "Zadny problém."

Otevrel jsem Arduino IDE software a napsal nasledujici kod na software.

Kliknutim ziskate program pro Track_sensor_test.

//declare the pin of left tracking sensor

//declare the pin of right tracking sensor

//Read the value of left tracking sensor

//Read the value of right tracking sensor
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delay(1000);
}

Po nahrani programu jsem vidél nasledujici data pfi umisténi smart car

tracking senzoru na Cernobilé Cary.

Output  Serial Monitor x

15:48: 36, 003 ->] Left_senszor_wvalue: 2943
15:48: 36, 003 > Eight_sensor_walue: 2507
15:49: 37, 007 —> Left_szenzor_walue: 2129
15: 49 37. 007 =>*|Eight =zenzor walue: 26949
15:48: 37, 998 - Lett_sen=zor_wvalue: 4]
15:48: 37, 998 > Right_sensor_walue: 134
15:49:39, 004 -3 Left_senzor_walue: 87
15:49: 39, 004 - Eight_sensor_walue: 30

NadsSené jsem fekl: "Lumi, chapu! Kdyz je sledovaci senzor na ¢erné Care,

Sensor on a black background

Sensor on a white background

zpétna vazba ze senzoru bude vétsi nez 2000. Takze dokud sledovaci senzor
detekuje data vétSi nez 2000, znamena to, Zze senzor je na Cerné caré!"

Cerna &ara absorbuje vétsinu infraderveného svétla a odrazi ho zpét do
pfijimage. Cim slabsi je infradervené svétlo pfijimadem, tim vétsi je signal
zpétné vazby ze senzoru."
inteligentnich vozidel."

Pravé kdyz skonCil mluvit, objevil se pfed nami stavovy diagram
dvouliniového hlidkového programu. Obrazek detailné zobrazuje zmény stavu
jednotlivych senzort pfi cesté inteligentniho vozidla po online trase. Dival jsem

se na tento obrazek s o€ekavanim a bojovym duchem v srdci.

Schéma
Popis stavu Stav senzoru stav pohybu
stavu

Hodnota levého senzoru je
Linka je
mensSi nez 2000 zaloha
uprostfed auta.

Hodnota spravného
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senzoru je mensi nez 2000

Linka je na levé

Hodnota levého senzoru je

mensi nez 2000

cile.

Hodnota spravného

senzoru je mensi nez 2000

Odbodit doleva
strané auta. Hodnota spravného
senzoru je vétsi nez 2000
Hodnota levého senzoru je
Linka je na
vétsi nez 2000
pravé strané Odbocit doprava
Hodnota spravného
auta.
senzoru je mensi nez 2000
Hodnota levého senzoru je
Auto dosahlo | menSi nez 2000
prestat

Lumi pokraCovala: "Na obrazku neni tézké vidét, Ze pokud je Cerna Cara

uprostfed inteligentniho auta, musim jit rovné. Ktera strana senzoru je

stisknuta na €erné caré a inteligentni auto se otoci timto smérem, aby se auto

narovnalo. Zde je hlidkovy program auta, muzete ho zkusit spustit hned!"

Kliknutim ziskate program pro Tracking with two sensor.

//declare the pin of left tracking sensor

//declare the pin of right tracking sensor
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//Both sensors are on the black line
//Smart car forward

//left sensor is on black line,right sensor is on white background
//Smart car turn left

//right sensor is on black line,left sensor is on the white background
//Smart car turn right

//Both sensors are on the white background

//Smart car stop

Nemohl jsem se dockat, az nahraju kéd a chytré auto nas odvezlo podél
horské silnice, jak se o¢ekavalo.

Upozornéni: Test mGze pouzit odpovidajici ¢ernou pasku k nalepeni pési
trasy.

S postupem cesty se horské silnice stavaji ¢im dal drsnéjSimi a ostfejSimi
zataCkami na silnici. Nékolikrat se nase chytré auto pfi zataceni témér odbocilo
od silnice. V tomto bodé Lumi navrhla: "Na silnici za nami je stale vice ostrych
zatacek a nékteré zatacky jsou dokonce 90° stupriti. Aby se nase inteligentni
auto béhem jizdy neoklonilo ze silnice, musime vylepsit funkci linkové hlidky."

Poté Lumi zobrazila informace o ukolu modernizace inteligentni linkové hlidky.

47



O f\ )
O= L/ \ =0

E-mail: support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

Hlavni ukol 2: Upgrade inteligentni linkové hlidky

Hlavni ukol 2: Upgrade inteligentni linkové hlidky

Popis ukolu: Pomoci tricestnych sledovacich

senzoru ridit inteligentni vozidlo, aby se

pohybovalo samo na €erné ¢éaré, coz umoznuje
inteligentnimu vozidlu plynule prochazet hlavnimi

zatackami.
Uroven obtiznosti: * * * # %

Odména za ukol: Jedna zlata medaile

Rychle jsem se zeptal Lumi: "Tak jak to vylepSime?"

0

Lumi utéSovala: "Nebojte se, nejprve analyzujme duvod, pro€ chytré auto
skoro vykolejilo!"

Lumi pokracovala: "Davodem, pro¢ chytré auto témér vykolejilo, je, Ze pfi
setkani s vétsi trasou otaCeni neni uhel otaceni inteligentniho vozu dostate¢né
velky, coz vede k tomu, Zze se neotoCi. Proto, pokud jedeme do vétSiho uhlu
otaceni, zvySujeme uhel otaceni a mizeme bezpecné otacet."

Byl jsem zmateny a zeptal se: "Tak jak miuze chytré auto védét, které
zatacky jsou velké a které malé?"

Lumi odpovédéla: "Dobra otazka! Aby inteligentni auto rozpoznalo vice

typu silni€nich podminek, musime zvysit poCet senzorll a zlepsit presnost
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detekce inteligentniho auta.”

Okamzité jsem odpovédél: "Nas sledovaci senzor je tficestna liniova
hlidka, ale pravé jsme pouzili jen dva. Mohu také pouzit zbytek k zvySeni
presnosti liniové hlidky inteligentniho vozidla?"

Lumi fekla: "Ano, dale pouzijeme tfi sledovaci senzory, které nam
pomohou prekrocit Tongtiansky utes. Jaky je princip tfi sledovacich senzoru
hlidajicich linii?" Pak Lumi ukazal schématicky diagram tfi sledovacich

senzoru hlidajicich linii.

Schéma
Popis stavu Stav senzoru stav pohybu
stavu
Leva hodnota senzoru je
vétsi nez 2000
Inteligentni auto v | Stfedni hodnota senzoru
ZatoC
levém pravém uhlu | vysSi nez 2000
doleva.
segmentu Hodnota spravného
senzoru je mensi nez
2000
Leva hodnota senzoru je
mensi nez 2000
Inteligentni auto v | Stfedni hodnota senzoru Velka
pravém pravém uhlu | vy$Si nez 2000 zatacka
segmentu Hodnota spravného doprava
senzoru je vétsi nez
2000
Leva hodnota senzoru je
mensi nez 2000 Mirné
Linka je na prave
Stfedni hodnota senzoru odbocit
strané chytrého auta
mensi nez 2000 doprava
Hodnota spravného
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senzoru je vétsi nez

2000

Leva hodnota senzoru je

vétsi nez 2000

Stfedni hodnota senzoru Lehce
Linka je na levé
mensi nez 2000 odbocit
J strané chytrého auta
y Hodnota spravného doleva

senzoru je menSi nez

2000

Leva hodnota senzoru je
mensi nez 2000

Stfedni hodnota senzoru
Linka je uprostfed
vy$Si nez 2000 zaloha
chytrého auta.

Hodnota spravného
senzoru je mensi nez

2000

Leva hodnota senzoru je
mensi nez 2000

Stfedni hodnota senzoru | V zavislosti
Chytré auto dorazilo
mensi nez 2000 na skutec¢né
na kfizovatku.

Hodnota spravného situaci
senzoru je mensi nez

2000

Sledoval jsem Lumi zobrazovat diagram a pokusil se napsat program.

Kliknutim ziskate program pro Tracking with three sensor.

//declare the pin of left tracking sensor
//declare the pin of middle tracking sensor

//declare the pin of right tracking sensor
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//The middle sensor is on the black line, the sensor on both sides is on the white background
//Smart car forward

//The left sensor is on the black line
//middle sensor and right sensor is on the white background
//Smart car turn left for small step

//The right sensor is on the black line

//both of middle sensor and left sensor is on the white background
//Smart car turn right for small step

//All three sensors are on the black line

//The left sensor is on the white background
//both of middle sensor and right sensor is on the black line
//Smart car turn left for big step

//The right sensor is on the white background
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//both of middle sensor and left sensor is on the black line

//Smart car turn right for big step

//Other conditions

//Smart car stop

Po uspésném nahrani peclivé napsaného programu do inteligentniho auta
zacne inteligentni auto automaticky cestovat podél Cerné Cary a trvale a
pfesné fidit podél erné Cary.

TakZe jsme se s jistotou vydali na cestu prfes Tongtian Cliff. Chytré auto
zaCalo automaticky jezdit podél ¢erné ¢ary Tongtian Cliff a pomalu se na né;j
zaCalo Splhat. Je to jako snéna cesta, jako bychom byli ponofeni do
nadherného obrazu.

Krajina po cesté je dechberouci, s bujnymi stromy a ptaky zpivajicimi
Stastné. Nékdy jsou tu Sumici horské potoky, a nékdy jsou barevné padlé
okvétni listky po celé zemi. Jsme ponofeni do této malebné scenérie,
obdivujeme divy a krasy pfirody. Kazdy kout ma novou scenérii ¢ekajici na
objevovani a kazdy utes nam Fika silu a kouzlo pfirody.

Po uspésSném sestupu z utesu Lumi okamzité oznamila: "V této misi
ziskate jednu zlatou a jednu stfibrnou medaili, celkem tfi zlaté, dvé stfibrné a

dvé bronzové medaile."
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Scénar 6: Usmireni obri bestie

Po uspésném prekroCeni ohromujiciho Tongtian utesu jsme dorazili do
tichého udoli, jako by to byl jiny svét, tak tichy, Ze jsme mohli slySet zvuk
vlastniho tluku srdce. Uprostied udoli je obrovska propast, ktera je jako
bezedné Cerné oko, pfimo pod zemi a nepochopitelna.

Citil jsem naznak znepokojeni, kdyz slaby a tézky dech z propasti mluvil o
néjakém neznamém nebezpeci. | kdyz hlas byl slaby, zasahl mé nervy jako
tézké kladivo, coZz mi znemoznilo ignorovat. Zeptal jsem se Lumi ve strachu:
"Lumi, slySel jsi néco?"

Lumi mé utéSoval svym klidnym a stabilnim tonem: "Nebojte se, toto je
dychaci zvuk Sethovy bestie. Cim hlasit&jsi je jeji dychaci zvuk, tim rychleji se
probudi. Sou€asny dychaci zvuk je stale relativné slaby, coz naznacuje, ze

stale spi a neni v nebezpeci."
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V tuto chvili obdrzela Lumi zpravu od vyzkumného ustavu a okamzité mi
fekla: "Podle nejnovéjSich vyzkumd muize hudba uc€inné uklidnit obfi zvifata.
MuUzeme hrat hudbu, aby je udrzela spanek. Zarover vyzkumny ustav stanovil
tento ukol jako konecCny ukol soutéze."

NadsSené jsem se zeptal: "Posledni ukol? Mohu jit na Zemi po dokonceni
tohoto ukolu?"

Lumi odpovédéla: "Dokonceni zavérec¢ného ukolu znamena pouze konec
této vyzvy kosmicke inteligence. Po skon€eni bude vyrovnani medaili a pouze
vyzyvatelé, ktefi syntetizuji Master Medal, budou povazovani za uspésné v
soutézi. No tak!"

Uklidnil jsem se, uklidnil své vzruSeni a pak jsem se zeptal: "Co muzeme
udélat, aby chytré auto hralo hudbu?"

Lumi odpovédéla: "To je nas dalSi ukol, umoznit chytrému autu, aby mélo

funkci prfehravani hudby." Pak Lumi zobrazila relevantni informace o ukolu.

Hlavni ukol 1: Prehravani hudby v inteligentnich automobilech

Hlavni ukol 1: Prehravani hudby v inteligentnich

automobilech

Popis ukolu: Chytré auto prehrava hudbu

uklidnujici obri zvife a pouziva hudbu k udrzeni

zvire spanku.
Uroven obtiznosti: * * * # %

Odména za ukol: Jedna zlata medaile

Lumi pokracoval: "Na chytrém auté je nainstalovan bzucak, ktery mazeme
prehravat hudbu. Ve skutecnosti jsou bzucaky rozdéleny na pasivni bzucaky a
aktivni bzu€aky. Aktivni bzu€aky maiji uvnitf zdroj vibraci, ktery muze vibrator

vibrovat na pevnou frekvenci, takze produkovany zvuk je relativné jednotny a
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pevny. Pasivni bzu€aky maji uvnitf vibrator, a kdyZ proud prochazi vibratorem,
vytvafi se magnetické pole. Vibrator m(ze vibrovat pod plsobenim
magnetického pole, produkuje zvuk, stejné jako kdyZz narazime na povrch
bubnu, produkuje.”

Rychle jsem odpovédél: "Rozumim, to znamena, ze k pfehravani hudby
musime pouzit pasivni bzu¢ak, protoze muze produkovat rizné zvuky."

Lumi chvalila: "Velmi dobfe, velmi dobfe rozumite! NaSe chytré auto
pouziva také pasivni bzucak."

Byl jsem zmateny a zeptal se: "Jak udélame, aby bzucak vydaval rizné
noty?"

Lumi odpovédéla: "Ve skutecnosti je kazda nota zvukem urcité frekvence.
Staci, aby bzu&ak vibroval na pevné frekvenci, aby vysilal odpovidajici noté.
Zde je frekvence zvuku odpovidajici kazdé noté." Poté Lumi pFedlozila graf

frekvence odpovidajici kazdé noté.

Note C3(1) D3(2) E3(3) F3(4) G3(5) A3(6) B3(7)

D4(2) E4(3) F4(4) G4(5) A4(6) B4(7)

Note C5(1) D5(2) E5(3) F5(4) G5(5) A5(6) B5(7)

Odpovédél jsem: "S tabulkou srovnavani frekvenci mizeme ted hrat
hudbu!"

Lumi odpovédéla: "Nebojte se, hudba nema jen noty, zahrnuje i rytmus.
Pojdme si vSimnout a dozvédét se vice o skladbé hudby."

Nasledné Lumi pfedstavila hudebni notaci Malé hvézdy a pFedstavila

vyznam jejich tonl a beatu.
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1. Pravidelna nota, napfiklad prvni nota 1, zabira jeden rytmus.

2. Podtrzena nota predstavuje 0,5 bity.

3. Nékteré noty maji za sebou teCku, coz oznacuje dalSi udery 0.5, coz

znamena, Ze nota je 1+0.5=1.5 udery.

4. Nékteré noty maji jednu za sebou, coz oznacuje extra beat, coz

Zznamena, Ze nota je 1+1=2 beat.

Typ poznamky Pocet udert symbol
Normalni noty 1 1
Podtrzena poznamka 0.5 1
Teckovana poznamka 1.5 1.
S jedinou notou 2 1-

Lumi pokraCovala: "Za druhé, musite pochopit rytmus, coz je as mezi
notami. Zpozdéni pro kazdy rytmus skladby se liSi. MUzeme vidét na zapisu,
ze=100, ktery reprezentuje prehravani 100 rytmd za minutu. Proto mizeme
védét, Ze trvani rytmu je 60000/100=600ms."

Kyvl jsem, abych ukazal porozuméni.

Lumi pak ukazala program pro Little Star a fekla: "Dale muzete zkusit

pouzit nasledujici program, aby chytré auto pfehravalo hudbu Little Star."

Kliknutim ziskate program pro Buzzer music.
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// Beats per minute

// The frequencies are listed according to the short notation

//List the beats according to the musical notation

//Play notes
;//Control the beat

Po nahrani programu do chytrého auta byla hudba Little Star uspésné
pfehrana. Citim se velmi nadSeny a hrdy, Zze slySim nadhernou melodii
vychazejici z chytrého auta.

NadSené jsem se zeptal Lumi: "Kolik stoji ted moje medaile?"

Lumi odpovédél: "S pfidanim jedné zlaté medaile ziskané v této misi jsme
shromazdili Ctyfi zlaté, dvé stfibrné a dvé bronzové medaile. Nejsme daleko od

vitézstvi, takze pojdme pokracCovat v tvrdé praci."
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Scénar 7: Smérem k propasti

Uspé&sné jsme udélali chytré auto hrat hudbu. Nicméné vzhledem k pfili$
daleké vzdalenosti se zdalo, Ze obrovska bestie tuto nadhernou melodii
neslySela. Jeho tézké dychani se ozvénilo ve vzduchu bez jakéhokoliv
oslabeni. Lumi a ja jsme se rozhodli, aby tento obr citil nase snahy a pfived|
chytré auto bliz propasti Sethovy bestie.

Lumi mi pfipomnéla: "Propast je plna miasmy a nebezpeCi a nase
minulost je pfilis nebezpecna." Tvafi v tvar pokuseni bliziciho se uspéchu,
jsem netrpélivé se zeptala: "Co mame délat?" Lumi klidné odpovédéla: "Neboj
se, i kdyZz nemuzeme osobné jit do propasti, mizeme inteligentni auto dalkové
ovladat, abychom tam jeli."

Zvédavé jsem se zeptal: "Dalkové ovladani? Jak toho dosahnout?"

Lumi trpélivé vysvétlila: "Mizeme pouzit infratervené dalkové ovladani.
InfraCervené je typ elektromagnetické viny s delSi vinovou délkou, ktera ma
dobrou penetraci a mulze prekroCit miasma pro pFenos signall do
inteligentnich automobild."

Lumi pokraovala: "NaSim dalsSim ukolem je vyuzit infraCervené
technologie k dalkovému ovladani inteligentnich automobilt." Pozdéji Lumi

predstavila informace o tomto ukolu.
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Hlavni ukol 1: Infradervené dalkové ovladani Inteligentni

vozidlo

Hlavni ukol 1: Infraéervené dalkové ovladani

Inteligentni vozidlo

Popis ukolu: Pouziti infracerveného dalkového

ovladani pro dalkové ovladani pohybu

inteligentniho vozidla

Uroven obtiznosti: * * % * *

Odména za ukol: Jedna zlata medaile

Zeptal jsem se: "Jak tedy dosahneme infraCerveného dalkového
ovladani?"

Lumi odpovédéla: "Realizace infraterveného dalkového ovladani vyzaduje
dvé zafizeni: infraCerveny vysilac€ a infracerveny pfijimac. Vysila€ se pouziva k
odesilani infracervenych signall a pfijima¢ se pouziva k pfijimani signall a
prenaseni je do inteligentniho auta. Infraterveny dalkovy ovladac je vysilac, a
kdyz stiskneme tlaitko na dalkovém ovladani, bude vysilat infraCervené."

Byl jsem zmateny a fekl: "Na dalkovém ovladaci je tolik tlacitek, ale je jen
jeden pfijimac. Jak vi, které tlacitko jste stiskli?"

Lumi chvalila: "Dobra otazka! Davod, pro¢ infraCerveny pfijimaé muze
detekovat, které tlacitko je stisknuto na dalkovém ovladadi, je, ze pouzivaji
ur€ity komunikacni protokol a kazdé tlaCitko odpovida jinému infraervenému
koédu. Kdyz pfijimac obdrzi urCity kod, vi, které tlaitko je stisknuto." Pozdéji
Lumi ukazal kod odpovidajici kazdému tlaCitku na infraterveném dalkovém

ovladadi, ktery je v hexadecimalnim formatu.
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FA'  BossFFOO EA15FF00 BF40FF00

L 4

4 BB44FF00 _bJ BC43FF00 E916FFO00

H E619FF00 E F20DFF00 F30CFF00

@ cersrroo A1SEFF00 (@@  F708FF00

®  E31CFF00 A55AFF00 ﬂ AD52FF00

E BD42FF00 B54AFF00

(1]

Lumi pak fekla: "Dalsim bocnim ukolem je otestovat, zda kédovani

kazdého tlaCitka odpovida jednotlivému typu tabulky." Poté Lumi zobrazila

informace o boénim ukolu.

Ukol poboéky 1: Test infraéerveného dalkového ovladani

Ukol poboéky 1: Test infraéerveného dalkového

(Y ELET

Popis ukolu: Otestujte hodnotu kédovani
kazdého tlacitka na infracerveném dalkovém

ovladadi

Uroven obtiznosti: * % *

Odména za ukol: Jedna bronzova medaile

Lumi pokracovala: "Hodnotu kdédovani kazdého tlacitka mizeme zobrazit
prostfednictvim monitoru sériového portu. Je tfeba poznamenat, ze nase
infraCervené dalkové ovladani musi vysilat infralerveny signal pfimo smérem

k infraervenému vysilaci, aby infraCerveny pfijima¢ pfislusny signal. Jinak
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infraCerveny pfijimac¢ nebude schopen pfijimat infraCervené pfikazy odeslané
dalkovym ovladanim."

Kliknutim ziskate program pro IRremote _test.

//Declare the pin of the infrared receiver

//Creating an infrared receiver object

//Start receiving infrared

//Whether infrared is received

//Print infrared decoding values

//Wait for the next infrared reading

Po dokon&eni nahravani programu: Kdyz stisknu libovolné tlacitko,

sériovy port zobrazi odpovidajici kddovaci instrukce.

Output  Serial Monitor x

Message (Enter to send message to 'ESP32 Dav Module' on 'COM3")

16:29: 33,821 -> EAIGFFOO
15:29: 36,224 - BBE44FFO0
15:29:36. 617 -> BC43FFO0
16:29: 38,6508 -> EQ16FFOO0
15:29:39.611 -> EG1SFFOO
15:29: 40.613 -> FZODFFOO
16:29: 43,904 -> ET18FFOO0

Stoji za zminku, Ze kdyz podrzim tlacitko, vZdy se zobrazi O.

61


../5.Program file/7_1IRremote_test

O= 4/ \ =0

E-mail: support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

Cutput  Serial Monitor

Message (Enter to send message to 'ESP32 Dev Module' on 'COMZ’)

16:41:19, 186 —> BO46FFO0
16:41:19, 280 —>
16:41: 19,390 ->
15:41:19, 484 —>»
15:41: 19,576 ->
16:41:19, 634 —>
16:41: 19,777 =>

o o o o o o

Lumi fekla: "Gratuluji, jste o krok blize k dokon&eni ukolu. Nyni jsme
desifrovali pfikazovy kod vysilate. Dale musime ovladat pohyb naseho auta
na zakladé ruznych tlacitkovych pfikazu. Abychom uspésné ovladali auto do
propasti, kolik pohybovych akci potfebuje inteligentni auto?"

Na chvili jsem prfemysSlel a odpovédél: "Je tfeba sedm rlznych typu
pohybu, které jsou dopfedu, dozadu, doleva, doprava, levy preklad, pravy
preklad a zastavit se."

Lumi pokraCovala: "Prvnich Sest typG pohybl Ize ovladat tlacitky na
dalkovém ovladani, ale musi byt zastavené pohyby ovladany takeé tlacitky?"

Zatfasl jsem hlavou a odpovédél: "Ne, nemlzeme zastavit Cinnost
inteligentniho auta stisknutim tlacitka tlaCitka. To proto, Ze pokud nereagujeme
v€as a nezmackneme tlacitko stop v€as, inteligentni auto nemusi byt schopno
zastavit v€as, coz vede k neoCekavanym situacim." Po pfemysleni o tom v
kazdodennim Zivoté, dalkové ovladané auto pokraCovalo: "Méli bychom
nechat inteligentni auto automaticky zastavit bez pfijeti signalu.

Lumi fekla: "Mas$ pravdu, potfebujeme naprogramovat auto tak, aby mélo
tyto funkce."

Kliknutim ziskate program pro IRremote car.

// Record the time of the last received command
// Set the timeout period (milliseconds)

// Variable to store the previously decoded raw data

// Variable to store the currently decoded raw data
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// Create IRrecv object for receiving IR signals

// Set the serial baud rate to 9600
// Start IR decoding

// Check if an IR signal is received
// Update the last command time

// Check if it's a repeated IR code

// Set current decode as the previous one

// Press "up" button to move forward

// Press "down" button to move backward

// Press "left" button to turn left

// Press "right" button to turn right

// Press button "1" to move left

// Press button "3" to move right

// Update the stored previous decodedRawData
// Wait for the next IR signal

// If no new IR signal within 100 milliseconds, stop the smart car
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NemUzu se dockat, az nahraji kod, abych dosahl dalkového ovladani
chytrého auta. Nicméné, kdyz chytré auto dosahlo urcité vzdalenosti, zjistil
jsem, Ze jsem ztratil kontrolu nad nim a uz jsem ho nemohl donutit jit kupfedu.
Tak jsem se zeptal Lumi: "Co se déje, Lumi? Pro¢ nemuzeme ovladat nase
auto?"

Lumi vysvétlil: "Cesta do propasti je drsna a hrbolata, s mnoha pfekazkami.
InfraCervené Sifeni |ze provadét pouze v pfimé linii bez pronikani. Jakmile se
mezi dalkovym ovladanim a pfijimacem blokuji prekazky, nelze provadét
infraCervené dalkové ovladani. Efektivni vzdalenost infraervené komunikace
je navic relativné blizko a nemizeme ji dal ovladat, kdyz vozidlo mize jet
pouze urcitou vzdalenost."

Zeptal jsem se uzkostlivé: "Tak co mame délat? Budeme trochu dal.
Existuje néjaka technologie dalkového ovladani, ktera by mohla ovladat Sirsi
dosah?"

Lumi odpovédéla: "Samoziejmé, Ze ano. Muzeme také pouzit WiFi k
dalkovému ovladani naseho chytrého auta."

"Pouzivani WiFi pro dalkové ovladani zni skvéle! Ale co bychom méli
délat?" zeptali jste se nadSené.

Lumi vysvétlila: "Zakladni deska ESP32 chytrého auta je dodavana s
funkci WiFi. Muze pfijimat externi WiFi signaly, ktery se nazyva rezim STA.
Zaroven muze také posilat WiFi signaly ven, coz se nazyva rezim AP. Zakladni
deska ESP32 komunikuje s externimi zafizenimi, ktera maji také funkci WiFi
témito dvéma zpusoby."

Byl jsem zmateny a zeptal se: "Jakou metodu tu pouzivame k
komunikaci?"

Lumi pokraCovala v odpovédi: "Momentalné jsme v divoCiné a neexistuji
zadné dalsi sitové signaly, takze muzeme pouzit rezim AP WiFi modulu k
vytvofeni WiFi hotspotu pro ESP32. Poté mizeme hotspot pfipojit k mobilnimu

telefonu, abychom mohli komunikovat s chytrym autem."
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Okamzité polozim otazku: "Jak mizeme posilat ovladaci pfikazy do
chytrého auta pomoci mobilniho telefonu po pfipojeni k hotspotu?"

Lumi trpélivé odpovédéla: "Zde muzeme posilat pfikazy k ovladani
inteligentniho auta dvéma metodami: webovou strankou a APP mini
programem. Nejprve se podivejme na to, jak ovladat inteligentni auto
prostfednictvim webové stranky." Poté Lumi ukazala informace o ukolu

ovladani inteligentniho auta prostfednictvim webové stranky.

Hlavni ukol 2: Rizeni webovych stranek inteligentnich vozidel

Hlavni akol 2: Rizeni webovych stranek

inteligentnich vozidel

Popis ukolu: Prihlaste se na webovou stranku v
telefonu a ovladejte pohyb inteligentniho vozu pies

webovou stranku.
Uroven obtiznosti: * * * * %

Odména za ukol: Jedna zlata medaile

Lumi pokraCovala: "Kdyz pouzivame webové stranky k ovladani chytrého
auta, musime vytvofit webovy server a vytvofit webové rozhrani pro provoz.
Do chytrého auta posilame ovladaci pfikazy prostfednictvim webového
rozhrani. Toto je program pro ovladani webovych stranek inteligentniho auta.”

Kliknutim ziskate program pro Web control car.

Po nahrani programu mi Lumi pfipomnéla: "Nejprve se musime pfipojit k
hotspotu odeslanému chytrym autem pomoci naseho telefonu. Nazev WIFI a

heslo jsou jiz definovany v programu.”

const char® ssid = "AceBott"™;
ar* password = "12345678";

ci
CONstT Chn

Poznamka: Nazev a heslo WIFI Ize pfizpUsobit a upravit. Pokud mame
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vice inteligentnich aut, miZeme rozliSit kazdé podle raznych nazvu WIFI.

Lumi pokracovala: "Po pfipojeni telefonu k WIFI musime otevfit prohlizec
a zadat IP adresu sitového serveru do fadku URL pro pfistup na webovou
stranku."

Byl jsem zmateny a zeptal se: "Kde muzZeme zkontrolovat IP adresu
serveru sité smart car?"

Lumi odpovédéla: "Mazeme zobrazit IP adresu pfes monitor sériového
portu. Zapnéte monitor sériového portu a stisknéte tlaCitko reset na zakladni

desce ESP32."

Output  Serial Monitor x

16:07: 25, 642 => mode:DIO, clock diwv: 1
16:07: 25, 642 —> load: Dx3f££0030, len: 1344
16:07: 25, 687 —> load: 0x40072000, len: 13864
16:07: 25, 687 —> load: 0x40020400, len: 3608
16:07: 25. BT - entry Oxd00805f0
16:07: 26, 088 —>

16:07: 26, 055 —» Camera Ready! Use Fhttp:/F192. 168, 4. 1] to connect
16:07: 26, 065 —> Server started!

.|
Postupoval jsem podle pokynt Lumi, pfipojil jsem se k WIFI na svém

telefonu, otevrel svuj prohlize¢, zadal 192.168.4.1 do vyhledavaciho panelu

prohlizeCe a pak jsem zadal webovou stranku nize.
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moveCar control

Kliknul jsem na ruzné blokové pfikazy na strance a zjistil, ze chytré auto se
pohybuje podle odpovidajicich pfikazu.

Lumi s ulevou fekla: "Velmi dobfe, zvladli jste pouzivani webovych stranek
k ovladani pohybu inteligentnich aut."

Nadsené jsem fekl: "Je to takova zabava. Jak aplikace ovlada inteligentni
auto? Nemuzu se dockat, az pouziju aplikaci k ovladani inteligentniho auta."

Lumi se usmala a fekla: "To je pfesné to, co musime udélat dal. Pripravila
jsem pro vas aplikaci, staci ji nainstalovat do telefonu a mizete pohodInégji
ovladat své chytré auto." Pak Lumi ukazal informace o ukolu aplikace

ovladajici inteligentni auto.
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Hlavni ukol 3: APP ridi pohyb inteligentnich vozidel

Hlavni ukol 3:APP fidi pohyb inteligentnich vozidel

Popis ukolu: Nainstalujte aplikaci na telefon a

pouzijte ji k ovladani pohybu vozidia.
Uroven obtiznosti: * * *

Odmeéna za ukol: Jedna bronzova medaile

Citim se velmi Stastna, protoZe aplikace Lumi zni velmi zajimavé. Tak
jsem se zeptal: "Tak jak mam nainstalovat tuto aplikaci?"

Lumi fekla: "Pokud se jedna o systémovy telefon 10S, musite vyhledat
klicové slovo 'ACEBOTT' v APP Store a pak si ho stahnout."

"Jak mohu stahnout Android telefon?"

"Pokud se jedna o telefon s Androidem, musite vyhledat kliCové slovo
'ACEBOTT' v obchodé Google Play a stahnout ho."

Stahl jsem a nainstaloval program pomoci této metody.

"Jakmile je aplikace ACEBOTT nainstalovana, mizeme inteligentni auto
pfimo ovladat?"

Lumi zatfasla hlavou a fekla: "Jesté ne. Stejné jako ovladani chytrého auta
prostfednictvim webové stranky, ovladani chytrého auta prostfednictvim
aplikace také vyZzaduje, aby inteligentni auto poslalo WIFI a telefon se pfipoijilo
k WIFI inteligentnimu autu. TakZze musime také stahnout odpovidajici ovladaci
program do inteligentniho auta, nez budeme moci pouzivat aplikaci k ovladani
inteligentniho auta."

Kliknutim ziskate program pro APPControlCar.

Po nahrani programu Lumi pokracovala: "Nyni muzete otevfit nasi aplikaci

a uvidite toto rozhrani pro otevirani obrazovky."
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~ ACEBOTT
" Exploring
] _Iravel

"Dale vstoupite do rozhrani pro vybér produktu a vyberete moznost 'Strojni

auto'.

Machine car

Naskenuijte bezdratovou sit mobilniho telefonu kvuli WIFI (vypnéte sdilené
sité, jako je GPRS, abyste se ujistili, Ze WIFI je jedinou pouzivanou siti)
(konkrétni operace Ize provést v "Nastaveni" ->"WLAN" na telefonu), pfipojte
se k WiFi zvanému "ESP32 Car", s heslem 12345678, jak je uvedeno na

nasledujicim obrazku.
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BFMY-5G a =@
BHAMMA 2.4G a = (D)
CFG_2G a =@
ChinaNet-d26e a =@
ChinaNet-QM4V a & ()
ChinaNet-rwbm a =@
DIRECT-AuM267x 287x Series & = (i)
DSAP a = (1)
dxs a = ()
ESP32-Car a =1
HxSmart 8 7@
QY2021 a &0

Po pfipojeni k WiFi kliknéte na ikonu pfipojeni v pravém hornim rohu

aplikace pro dokonceni pfipojeni.

Robot Car

Po uspédném pfipojeni Ize pohyb vozidla ovladat pomoci ikony dalkového
pruzkumu vlevo.

Chytré auto opatrné mifilo opét k propasti. Nervozné a vzrusené jsem ho
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sledoval, zatimco se ticho modlil ve svém srdci, aby se mohl hladce dostat do
blizkosti Velké Selmy Darth.

Nastésti chytré auto dorazilo na cil velmi hladce a kdyz jsem stisknul
tlaCitko pfehrat hudbu, zacalo hrat pfijemnou hudbu. Zdalo se, Ze tato hudba
méla vliv na Sethovu bestii, protoze jeji dychani postupné oslabilo a upadlo do
hlubokého spanku. Vidél jsem tuto scénu a vzrusené jsem zvolal: "Lumi, ukol

jsem uspésné dokoncil."

Robot Car

Lumi také blahopfala: "Gratuluji, uspésné jste dokondili vyzvu a obdrzeli
jste tuto bezkonkurencni mistrovskou medaili. Od ted se stanete Clenem
naseho budouciho vyzkumnika a muzete se vratit na svou vlastni planetu,

abyste vytvofili lepsi budoucnost!"
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konec

V rozsahlém vesmiru jsem se vydal na svou posledni cestu, dokoncil ukol
soutéze a byl jsem poctén stat se ¢lenem Institutu pro vyzkum budoucnosti.
Diky této zkuSenosti jsem si hluboce uvédomil silu technologii a naplnil mé
oCekavanim do budoucna.

Béhem soutéZe jsem zaZzZil mnoho vyzev a obtizi, ale tyto zkuSenosti
posilily mou lasku k technologii. Neustale zkoumam, zkouSim, selham a
zkouSim znovu a kazdy pokrok mé pfivadi blizZ mym snem. V tomto procesu
jsem se naucil nejen Celit vyzvam, ale také spolupracovat s ostatnimi a
spole€né FeSit problémy. Tato zkuSenost mé pfiméla hodné rist a také mé
pfiméla vazit si sve zisky vice.

Po navratu na Zemi jsem hluboce citil dllezitost technologie. Technologie
nejen zménila nas zpusob Zzivota, ale také nam umoznila ziskat hlubSi
pochopeni vesmiru. Vyvinul jsem silny zajem o inteligentni technologie a
doufam, Zze svym vlastnim usilim pfispéji k rozvoji lidstva. TakZze jsem
pokraCoval zpét na planetu X a vydal se na svou cestu vyzkumu inteligentnich
technologii.

Budu i nadale tvrdé pracovat a pokraCovat vpred, osvétlovat cely vesmir

svymi sny.
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